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(57) Abstract: An angle sensor (3) makes it possible to determine the 
orientation angle (G) of a body. A force sensor (4) near continuously 
measures the reaction force of the body point contacting a support. 
The orientation of the reaction force with respect to the support plane 
is determined on the basis of measurement data (SI, S2) of said sen- 
sors (3, 4). A vector (6) tangential to a path is determined by the 
reaction force projection (F4) on the support plane. Said path can be 
determined by mathematical integration (F5) of the tangential vector 
(6) or by double mathematical integration of a tangential acceleration 
which can be determined, for example by the scalar product of an unit 
tangential vector obtainable by normalising the tangential vector (6) 
and representative acceleration data delivered by an accelerometer. 

(57) Abrege : Un capteur d'angle (3) permet de determiner Tangle 
d'orientation (0) du corps. Un capteur de force (4) mesure, de maniere 
quasi-continue, la force de reaction de la pointe du corps en contact 
avec le support. L* orientation de la force de reaction par rapport au 
plan du support est determinee a partir de donnees de mesure (SI , S2) 
desdits capteurs (3 et 4). Un vecteur (6) tangentiel a la trajectoire est 
determine par projection (F4) de la force de reaction dans le plan du 
support. La trajectoire peut etre determinee par integration mathe- 
matique (F5) du vecteur (6) tangentiel ou par double integration ma- 
thematique de V acceleration tangentielle. Celle-ci peut, par exemple, 
etre determinee par produit scalaire d'un vecteur unitairc tangentiel, 
obtenu par normalisation du vecteur (6) tangentiel, et de donnees re- 
presentatives de 1' acceleration, fournies par un acceierometre. 
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